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BAB V PENUTUP  
5.1 Kesimpulan 
Berdasarkan penelitian didapatkan bahwa model persamaan matematis 
yang dihasilkan dari penelitian sebelumnya tidak dapat diperbaiki dengan PID 
controller yang diusulkan. Ketika model yang bersifat open-loop diubah menjadi 
closed-loop, system menjadi tidak stabil karena system tidak mengalami 
gangguan yang berarti, hal ini dikarenakan adanya komponen imaginer pada 
invers transfomasi Laplace fungsi transfer. Penambahan P controller pada model 
mengakibatkan nilai steady state yang sama dengan nilai penguatan P dan nilai 
penguatan P yang digunakan antara 0.0001-11 akan menghasilkan respon yang 
sama dengan system open loop tanpa controller yaitu maximum overshoot sebesar 
95.40%, settling time sebesar 26.6, dan rise time sebesar 0.11, untuk itu agar error 
steady state bernilai 0 maka nilai penguatan P harus bernilai 1. Penggunaan PD 
controller mengakibatkan nilai maximum overshoot dipengaruhi oleh nilai 
penguatan D. Nilai penguatan D yang semakin kecil membuat respon semakin 
baik namun respon system tidak lebih baik dari respon tanpa controller. Nilai 
Nilai penguatan P yang digunakan agar tidak ada error adalah 1, dan agar respon 
tetap sama dengan system open loop tanpa controller nilai penguatan D yang 
digunakan harus lebih kecil dari 0.002. Penambahan controller PI dan PID 
menyebabkan ketidakstabilan karena pengaruh controller I yang menambah orde 
system. Nilai penguatan I yang diinputkan dari range 0.0002-20 akan 
mengakibatkan system menjadi tidak stabil.  
 
5.2 Saran 
Berdasarkan hasil tugas akhir ini dapat diberikan saran untuk 
pengembangan penelitian selanjutnya yakni dapat dilakukan optimalisasi pada 
tuning controller menggunakan logika fuzzy untuk mendapatkan respon yang 
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